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Если использовать данные рекомендации к вниманию, то будет более чем 
удовлетворяющий результат, как по точности, так и по качеству на лазерную обработку, 
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Аннотация. Актуальность и недостаточная изученность вопроса создания 
технических средств для проведения разведывательных работ и разминирования для 
прорыва обороны противника во время Великой отечественной войны, а также 
возрастающие потребности практики для военного и гражданского применения (силовыми 
структурами, структурами обеспечения общественного порядка, структурами ликвидации 
последствий чрезвычайных ситуаций) определили выбор темы нашего проекта: Модель 
боевой машины для прорыва обороны противника. 
Ключевые слова. Боевая машина, моделирование. 
 
Цель работы: создание на базе платформ Arduino UNO модели робота для 
проведения разведывательных работ и разминирования. 
Прежде чем приступить к созданию робота, мы изучили историю развития 
технических средств для проведения разведывательных работ и разминирования в годы 
ВОВ. Основные результаты исторического анализа представлены в табл. 1. 
Таблица 1 
История создания и использования боевых машин для прорыва обороны 
Этап войны Действия противника 
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Данный анализ показал, что новый способ устройства проходов в минно-взрывных 
заграждениях (траление танками с тралами) в годы войны явился достаточно эффективным 
и в послевоенное время получил дальнейшее развитие. Кроме катковых тралов, появились 
ножевые, используемые в качестве индивидуального средства каждого боевого танка. В 
этом случае можно успешно решать основную задачу – обеспечение массированного 
применения танков при прорыве обороны противника, насыщенной минно-взрывными 
заграждениями, а также первичного осмотра и разминирования для гражданского 
применения в современном мире (силовыми структурами, структурами обеспечения 
общественного порядка, структурами ликвидации последствий чрезвычайных ситуаций). 
Современные роботы первичного осмотра и разминирования предназначены для 
военного и гражданского применения – это, как правило, мобильные телеуправляемые 
платформы, предназначенные для осмотра предметов или точек, которые вызывают 
подозрения в опасности. На рынке представлен немалый выбор подобных телеуправляемых 
роботов первичного осмотра, их выпускают в различных странах, прежде всего, в США, 
Израиле и Германии, а также в некоторых других странах.  
Проанализировав технический состав современных систем роботов-исследователей, 
мы определили критерии для создания нашего робота, согласно условиям его работы, а 
также обосновали виды и принцип работы датчиков, входящих в состав робота-
исследователя. 
 
Технические характеристики модели боевой машины 
 
Габаритные размеры, мм:………………………………… …350*220*150 
Масса, кг:…………………………………………………………………4-5 
Время беспрерывной работы, минут, не менее:………………………...90 
Преодоление преград: 
земляной вал высотой, см, максимум:…………………………….…10 
ров шириной, см, максимум:…………………………………………14 
Определение количества подорванных мин шт./сек, не менее:………...3 
Дальность управления по Bluetooth каналу в радиусе, м………………10 
Чувствительность датчика звука в диапазоне, дБ…………….......150-200 
Диапазон температур для работоспособности, ……………..от -30 до +40 
 
Модель танка прорыва обороны противника выполнена на базе микроконтроллера 
Arduino Uno, с использованием платы расширения для управления коллекторными 
двигателями постоянного тока - MotorShield, с использованием двух микросхем L293D. 
Модель выполнена на гусеничном шасси повышенной проходимости.  
Для управления режимами работы робота и приведения его в движение используется 
Bluetooth модуль HC-05, в качестве контроллера управления используется смартфон с 
предустановленным ПО Arduino Bluetooth. 
В передней части шасси используется механизм разминирования, выполненный в 
виде подвижной оси, на которой размещаются противоударные колеса для принятия 
сейсмических ударов от взрывающихся мин. Данный механизм приводится в движение при 
помощи электропривода, который позволяет поднять или опустить консоль для перевода в 
транспортное или боевое положение.  
В передней части модели расположен датчик звука, настроенный на 
чувствительность необходимую для определения срабатывания подрывного устройства. 
Тем самым, имеется возможность определить, какое количество мин было подорвано. 
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В качестве индикатора состояния танка используется жидкокристаллический OLED 
дисплей 128×64, отображающий текущую скорость и направление движения танка, а также 
количество подорванных мин в радиусе действия консольного механизма. При движении и 
в рабочем состоянии танк имитирует соответствующий звук работы двигателя при помощи 
двух пъезодинамиков. 
Датчик огня KY-026 
Модуль реагирует на открытое пламя. Воспринимающим 





Датчик звука (микрофон) 
Данный датчик позволяет перевести звуковые колебания в 
цифровой сигнал. При колебании мембраны в микрофоне от звуковых 
волн, изменяется емкость его конденсатора, вследствие чего 
проявляется изменение напряжения на выходах датчика звука, 
соответствующее звуковому сигналу. Необходим для определения 
подрыва, сработавшей мины. 
Пьезодатчик 
Данные модули используются для звукового оповещения и 
имитации звука работающего двигателя. 
HC-06 
Bluetooth модуль устройство, работающее по беспроводному 
каналу связи необходимый для передачи сообщения от контроллера 
управления на плату Arduino. 
Дисплей OLED 0.96 (128x64) 
LCD Дисплей предназначен для отображения и индикации 
работающего устройства, осуществляющего движение и работу. Есть 
возможность отображения и наличия ошибок на устройстве. В 
качестве рабочей информации на дисплей выводится текущая 
скорость, направление и количество сработанных от подрыва мин. 




Рис. 1 Электрическая схема модели боевой машины 
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В заключение отметим, модель нашего робота позволяет: 
Демонстрировать принципы устройства проходов в минно-взрывных заграждениях 
(траление танками с тралами). 
Воссоздать способы действий инженерно-танковых полков в годы войны. 
Позволяет изучить принципы работы современных роботизированных систем, 
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Аннотация. Представлен обзор существующих на сегодняшний день комплексов 
активной защиты боевых машин, и их характеристики. Предложена концептуальная модель 
активной защиты на основе боевого лазера, со скоростью срабатываниявсей системы 0,0001 
с и скоростью перезарядки 0,1 с, при дальности отражения боеприпасов в том числе 
бронебойных, движущихся со скоростью 1800 м/с, на расстоянии 20-30 м от объекта 
защиты, что превышает все существующие на сегодняшний день комплексы активной 
защиты. Проведен опыт на имитирующем стенде, подтверждающий работоспособность 
разработанной системы наведения боевого лазера. 
Ключевые слова. Активная броня, боевой лазер, система наведения, лазерный луч, 
боевая машина. 
